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A massage machine is provided which is adapted 
for effective massage by initiating a pair of 
therapeutic fingers (70) (70) into a lateral 
movement toward or away from each other 
approximately simultaneously with the start of an 
upward or downward movement of the fingers. 
The massage machine (10) comprises the 
therapeutic fingers (70) (70) arranged on the 
backrest (14) of a chair (12), bed or the like for 
supporting the back of the person to be 
massaged, lift means for moving the therapeutic 
fingers upward and downward longitudinally of 
the backrest, means for laterally moving the 
therapeutic fingers toward and away from each 
other, and control means for initiating the 
therapeutic fingers into a movement toward or 
away from each other by the laterally moving 
means approximately simultaneously with the 
start of an upward movement of the fingers by 
the lift means and for initiating the fingers into a 
movement toward or away from each other by 
the laterally moving means approximately 
simultaneously with the start of a downward 
movement of the fingers by the lift means. 
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GEBIET DER ERFINDUNG 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Massagegerat zum Erzeugen von verbes- 
serten Massagewirkungen. 

5 ' 

HINTERGRUND DER ERFINDUNG 

Massagegerate des Stuhl- oder Betttyps zum Massieren der Schultern, der 
Taille oder weiterer betroflfener Korperteile der zu massierenden Person sind 

10 bereits bekannt, Diese Gerate besitzen eine Ruckenlehne zum Unterstuteen des 
Rxickens der sich anlehnenden Person und ein Paar therapeutische Finger, die 
im Innern der Ruckenlehne positioniert sind. Die therapeutischen Finger wer- 
den seitlich aufeinander zu und voneinander weg bewegt, indem ein Motor 
angetrieben wird, um die betroffenen Korperteile durch eine "Greif / Knet-Mas~ 

15 sage" zu behandeln. oder durch einen weiteren Motor in Langsrichtung der 
Ruckenlehne nach oben und nach unten bewegt, um die Person vom Genick 
zur Taille durch eine "Roll-Massage" zu behandeln, 

Um eine bessere Massagewirkung zu erhaiten, offenbart die vor der Prufung 
20 erschienene japanische Veroffentlichung SHO 62-253060 ein ahnliches Gerat, 
bei dem ein Motor fur das Hin- und Herbewegen der therapeutischen Finger 
durch einen Zeitgeber so gesteuert wird, daft die Drehrichtung und die Dreh- 
zahl des Motors jedesmal ^dann geandert werden, wenn der Zeitgeber einen 
Zeitgeberausgang erzeugt, um die Arbeitsgeschwindigkeit der Finger zu andern. 
25 Bei diesem Gerat b ewe gen sich die therapeutischen Finger an der Ruckenlehne 
nach innen und nach auften, um einen Fingerdruck aufcubringen, wobei eine 
Einheit, die die Finger und den Motor tragt, durch einen Hubmotor langs der 
Ruckenlehne des Stuhls nach oben und nach unten bewegt werden kann; 

30 Bei dem beschriebenen Massagegerat wird die Drehzahl des Motors zum An- 
treiben der therapeutischen Finger unabhangig von der Bewegungsiichtung der 
Finger , durch den Zeitgeber bestimmt mit dem Ergebnis, daft die Knetrichtung 
der Finger nicht immer mit der Bewegungsgeschwindigkeit der Finger konform 
ist, damit sich Variationen bei der Intensitat der Therapie, die durch die Finger 

35 erfolgt, ergeben. Es ist somit schwierig, eine wirkungsvolle Massage mit ver~ 



Obersetzung des Europaischen Patents Nr, 0 832 634 



schiedenen Bewegungen auszufuhren. 

Ein Massagegerat, das aus GB 2.143.438 A bekannt ist, umfafit ein Paar Mas- 
sageelemente, die an einer Ruckenlehne eines Stuhls, die zum Unterstutzen 
5 des Ruckens einer zu massierenden Person dient, angeordnet sind, Hubmittel 
zum Bewegen der Massageelemente nach oben und nach unten in Langs rich- 
tung der Ruckenlehne sowie Mittel zum seitlichen Bewegen der Massageele- 
mente aufeinander zu und voneinander weg. Die Mittel zum Antreiben der 
Massageelemente nach oben und unten und die Mittel fur ihren An trie b aufein- 
10 ander zu und voneinander weg werden durch einen einfachen umkehrbaren 
Motor iiber ein Planetenradgetriebe angetrieben. 

US 5.460.598 offenbart eine multifunktionale automatische Massageeinrich- 
tung des Stuhltyps, die als Massageelemente sowohl Rollen als auch therapeu- 
1 5 tische Finger verwendet. 

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG 

Es ist eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Massagegerat zu schaffen, 
20 das eine wirkungsvolle Massage mit unterschiedlichen Bewegungen ausfu.hr en 
kann, 

Diese Aufgabe wird erreicht durch das Massagegerat gemaS Aoispruch 1. Vor~ 
teile, Weiterentwicklungen und Verfeinerungen der vorliegenden Erfindung sind 
25 in den Unter ansprii chen beschrieben. 

Gemafi der vorliegenden Erfindung umfafit das Massagegerat therapeutische 
Finger, die sich im wesentlichen gleichzeitig zum Beginn der Aufwarts- und 
Abwartsbewegung der Finger aufeinander zu und voneinander weg zu bewegen 
30 beginn en, um durch unterschiedliche Bewegungen eine wirkungsvolle Massage 
auszufuhren. 

Das Gerat besitzt z. B. Steuermittel, die die Mittel fur die seitliche Bewegung 
dazu veranlassen, dafi die therapeutischen Finger dann, wenn sie um die 
35 grofite Entfernung voneinander getrennt sind, eine Bewegung aufeinander zu 
oder dafi die Finger dann, wenn sie um die kleinste Entfernung voneinander 
getrennt sind, eine Bewegung voneinander weg im wesentlichen gleichzeitig 
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zum Beginn einer Abwartsbewegung der t±ierapeutischen Finger durch die 
Hub mitt el beginnen, und die die Mittel fur die seitiiche Bewegung dazu veran- 
lassen, die therapeutischen Finger wenigstens einmal voneinander weg oder 
an fe in an der zu zu bewegen, wahrend die Finger nach der Beendigung der er- 
5 sten Bewegung der Finger aufeinander zu oder voneinander weg weiter nach 
unten bewegt werden, und die .die Mittel fur die seitiiche Bewegung dazu ver- 
anlassen, dafi die therapeutischen Finger darm, wenn sie urn die gro&te Ent- 
. fernung getrermt sind, eine Bewegung aufeinander zu oder darm, wenn sie urn 
' die kleinste Entfernung voneinander getrennt sind, eine Bewegung voneinander 

10 wegim wesentlichen gleichzeitig zum Beginn einer Aufwartsbewegung der the- 
rapeutischen Finger durch die Hubmittel beginnen, und die die Mittel fur die 
seitiiche Bewegung dazu veranlassen, die therapeutischen Finger wenigstens 
einmal voneinander weg oder aufeinander zu zu bewegen, wahrend die Finger 
nach der Beendigung der ersten Bewegung der Finger aufeinander zu oder 

15 voneinander weg weiter nach oben bewegt werden. ; 

Das Gerat karm mit Steuerrnitteln yersehen sein, die die Aufwarts- oder Ab- 
wartsbewegung der therapeutischen Finger durch die Hubmittel nach der Be- 
endigung jeder Bewegung der Finger aufeinander zu und/oder voneinander weg 

20 durch die Mittel fur die seitiiche Bewegung unterbrechen, anschliefiend die 
therapeutischen Finger, die abgekoppelt von der Aufwaxts- und Abwartsbewe- 
gung gehalten werden, wenigstens einmal zu einer Bewegung voneinander weg 
und/oder aufeinander veranlassen und die Hubmittel dazu veranlassen, die 
Aufwarts- oder Abwartsbewegung der therapeutischen Finger im wesentlichen 

25 gleichzeitig zum Beginn der Bewegung der Finger aufeinander zu oder vonein- 
ander weg durch die Mittel fur die seitiiche Bewegung nach der Beendigung der 
anschliefienden Bewegung der Finger wieder aufzunehmen. 

Zusatzlich zur Massage, die der Benutzer durch die Bewegung der therapeuti- 
30 schen Finger aufeinander zu und voneinander weg erhalt, massiert die Auf- 
warts- und Abwartsbewegung der Finger, die im wesentlichen gleichzeitig zu 
dieser Bewegung beginnt, den betroffenen Korperteil, wobei diese Wirkungen 
zusammenwirkend eine ausgezeichnete Massage schaffen. 

35 Eine nach oben gerichtete Knetoperation und eine nach unten gerichtete Knet- 
operation konnen zum Erzeugen unterschiedlicher Massagewirkungen ausge- 
fuhrt werden, indem die Annaherungs-/Entfernungsbewegung und der Beginn 
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der Aufwaxts - / Abwartsb ewegung im wesentlichen gleichzeitig begonnen wer- 
den. Wenn diese Bewegungen nicht im wesentlichen gleichzeitig begonnen 
werden, ist es wahrscheinlich, daiS die therapeutischen Finger im Verlauf der 



5 unten gehen oder wahrend der Abwartsbewegung nach oben gehen, wodurch 
sich eine unvollstandige Massage mit verminderter Wirkung ergibt. 

Es kann an Stelle einer lokalen Massage eine gieichformige Rollmassage an 
einem grofeeren Bereich ausgefuhrt werden, indem veranlaJSt wird, daiS. sich die 
10 therapeutischen Finger uber den Korperteil vom Nacken bis zur Taille aufwaxts 
uxid abwarts bewegen, wahrend eine Bewegung der Finger aufeinander zu und 
voneinander weg ermoglicht ist. 

Werm die Finger, die abgekoppelt von der Aufwarts- oder Abwartsbewegung 
15 gehalten werden, aufeinander zu und voneinander weg bewegt werden, nach- 
dem die Finger vollstandig aufeinander zu und voneinander weg bewegt war- 
den, woraufhin die Wiederaufhahme der Aufwarts- oder Abwartsbewegung 
folgt, kann eine Massage in einer grofeen Vielfalt von Arten zur Zufriedenlieit 
des Benutzers ausgefuhrt werden. 



Fig. 1 ist eine vertikale Schnittansicht eines Massagegerats; 

25 Fig. 2 ist eine Vorderansicht einer Ruckenlehne des Massagegerats, wobei eine 
St off ab de ckung entfernt ist; 

Fig. 3 ist eine Vorderansicht einer Massageeinheit; 

30 Fig, 4 ist eine Schnittansicht langs der Linie X-X von Fig. 3, die die Massage- 
einheit in Richtung der Pfeile zeigt; 

Fig. 5 ist . eine Schnittansicht langs der Linie Y-Y von Fig. 3, die die Massage- 
einheit in Richtung der Pfeile zeigt; 



Annaherangs-/Entfemungsbewegung wahrend der Aufwartsbewegung nach 



20 



KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNG 



35 



Fig. 6 ist ein Blockschaltplan einer Steuerschaltung; 
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In Fig. 7 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der. Knetballe bei 
der Operation 1 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan der Operation 1; 

Fig; 8 ist ein A b 1 bxi f p 1 an der Operation 1 ; 

5 

In Fig. 9 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe. bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 1 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; • 

10 In Fig. 10 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
eitiem weiteren Beispiel der Operation 1 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; 

Fig. 1 1 ist eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei einem 
15 weiteren Beispiel der Operation 1 zeigt; 

In Fig. 12 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; 



20. 



Fig. 13 ist ein Ablaufplan der Operation 2; 



In Fig. 14 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
25 davon; 



30 



In Fig. 15 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; 

In Fig. 16 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; und 



35 In Fig. 17 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon, 
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BESCHREIBUNG DER BEVORZUGTEN AUSFUHRUNGSFORMEN 

Nachfolgend wird die vorliegende Erfindung bei Anwendung auf .ein Massagege- 
5 rat 10 des Stuhltyps beschrieben. Die Erfindung ist jedoch nicht auf den 
Stuhltyp beschrankt und kann aufierdem als ein Massagegerat des Betttyps 
oder dergleichen ausgefuhrt warden, sofern das Bett mit Hilfsvorrichtungen 
ausgerustet wird. 

* 

10 In der folgenden Beschreibung bezieht sich der Term "vordere" auf die Rich- 
tung, in die ein Benutzer blickt, der auf einem Stuhl 12 Platz genommen hat, 
der Term "hintere" auf die entgegengesetzte Richtung und die Terme "rechts" 
und "links" beziehen sich auf die rechte bzw. linke Seite des Benutzers. 

15 Beschreibung des Aufbaus 

In Fig. 1 umfad&t der Stuhl 12 des Massagegerats 10 einen Sitz 13 fur den Be- 
nutzer, eine. Ruckenlehne 14, die sich vom hinteren Ende des Sitzes 13 nach 
oben erstreckt, und ein Paar aufrechter Armlehnen 15 rechts und links vom 

* * 

20 Sitz 13. Der Sitz 13, die Ruckenlehne 14 und die Armlehnen 15 sind jeweils 
durch das Zusammenfugen von Metallrohren, Rahmen oder Flatten hergestellt, 
wobei die Baueinheit durch eine Stoffabdeckung 16 und Polster 17 uberzogen 
ist. 



25 Wie in den Fig. 1 und 2 gezeigt ist, besitzt die Ruckenlehne 14 einen oberen 
Rahmen 20 und einen unteren Rahmen 21, die an einem oberen Abschnitt bzw, 
unteren Abschnitt davon angeordnet sind und an ihren gegenuberliegenden 
Enden durch ein Paar Fuhrungsschienen 22, 22 verbunden sind, die sich par- 
allel nach oben erstrecken. Die Fuhrungsschienen 22, 22 besitzen obere Ab- 

30 schnitte, die sich uber den oberen Rahmen 20 hinaus erstrecken, wobei die 
oberen Enden durch einen Kopflehnenrahmen 27 untereinander verbunden 
sind, der mit einer Kopflehne 26 versehen ist, damit der Kopf des Benutzers 
darauf ruhen kann. Die Fuhrungsschienen 22, 22 besitzen jeweils einen unte- 
ren Abschnitt, der zu einem Rahmen gebogen ist, der den Sitz 13 darstellt. Der 

35 untere Rahmen 21 ist mit einem bekannten Verstellmechanismus 24 verbun- 
den, der die Ruckenlehne 14 in bezug auf den Sitz 13 schwenkbar beweglich 
halt. 



f 
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Die Fuhrungsschienen 22, 22 besitzen im alTgemeinen einen U-formigen Quer- 
schnitt und sind so angeordnet, da£ihre Nute einander gegemiberliegen; Bine 

> * 

Massageeinheit 28 wird* durch die Schienen 22, 22 gehalten und kann langs 
5 dieser Schienen auf- und ab warts bewegt werden. 

Eine Schraubenspindel 30, die zu. den Ffl.hrun.gs schienen 22, 22' parallel ver- 
lauft, wird durch die oberen und unteren Rahmen 20, 21 drehbar gehalten. Wie 
in Pig. 2 gezeigt ist, besitzt die Schraubenspindel 30 an ihrem unteren Ende 

10 eine Riemenscheibe 31, die durch einen Riemen 34 mit einer Riemenscheibe 33 
an einem Hubmotor 32, der am unteren Rahmen 21 angebracht ist, gekoppeit 
ist, wodurch Hubmittel geschaffen sind. Wenn der Hubmotor 32 angetrieben 
wird, dreht er die Schraubenspindel 30 vorwarts oder ruckwarts. Die Schrau- 
benspindel 30 erstreckt sich durch den oberen Rahmen 20 und tragt an ihrem 

15 oberen Ende eine Codiereinrichtung 35 zum Messen der Drehzahl der Spindel 
30. Die Codiereinrichtung 35 ist mit der Steuerschaltung 37 verbunden, die 
spater beschrieben wird. 

In Fig. 3 umfaJSt die Massageeinheit 28 ein Paar Seitenplatten 41, 41, die an 
20 ihren oberen bzw. unteren Enden Rollen 40, 40, 40, 40 drehbar tragen, die in 
die Nute der Fuhrungsschienen 22, 22 eingesetzt sind, sowie einen oberen 
Haltestab 43 und einen unteren Haltestab 44, die die unteren bzw. oberen 
Enden der Seitenplatten 41, 41 untereinander verbinden. Der untere Haltestab 
44 besitzt ein Hubelement 45, das mit einem Gewindeloch ausgebildet ist, wo- 
25 bei sich die Gewindespindei 30 durch das Hubelement 45 erstreckt und in die 
Bohrung eingeschraubt ist. Wenn die Gewindespindei 30 durch die Betatigung 
des Hubmotors 32 gedreht wird, bewegt die resultierende Schubwirkung der 
Spindel die Massageeinheit 28 langs der Fuhrungsschienen 22, 22 aufwarts 
oderabwarts. 

30 

Die oberen und unteren Endpositionen der Massageeinheit 28 werden durch 
Endschalter 47, 48 erfafit, die an oberen bzw. unteren Positionen einer der 
Fuhrungsschienen 22 vorgesehen sind, wie in Fig. 2 ersichtlich ist. Wenn die 
. Massageeinheit 28 die obere oder untere Endposition erreicht, kommt der obere 
35 Haltestab 43 oder der untere Haltestab 44 mit dem Endschalter 47 oder 48 in 
Kontakt, der das Anheben oder das Absenken der Massageeinheit 28 bis zum 
Endpunkt erfa&t und ein Erfassungssignal zur Steuerschaltung 37 leitet. 
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Etwa an den Mittelabschnitten der oberen und unteren Haltestabe 43, 44 ist 
ein Getriebe 50 angeordnet. Das Getriebe 50 besitzt eine Knetwelle 51, die 
seitlich durch das Getriebe verlauft und bei geringer Drehzahl gedreht werden 
kann, und eine und eine Greifwelle 52, die unter der Knetwelle 51 seitlich 
durch das Getriebe 50 verlauft und bei hoher Drehzahl gedreht werden kann. 
Eine Massagewelle 53 ragt aus der Bodenwand des Getriebes 50 zum Antreiben 
dieser beiden Wellen 51, 52. Eine Riemenscheibe 54 ? die am unteren Ende der 
Massagewelle 53 angebracht ist, ist durch einen Riemen 57 mit einer Riemen- 
scheibe 56 an einem Massagemotor 55 gekoppelt, der am unteren Haltestab 44 
angebracht ist, um die Mittel zum Bewegen der therapeutischen Finger (die 
spater beschrieben werden) aufeinander zu und voneinander weg zu schaffen. 
Die Drehung des Massagemotors 55 dreht die Massagewelle vorwarts oder 
rackwarts. 

Obwohl der innere Aufbau des Getriebes 50 nicht beschrieben wird, ist die 
Punktionsweise des Getriebes bekannt, so daS die Massagewelle 53 dann, 
wenn sie vorwarts gedreht wird, lediglich die Knetwelle 5 1 bei langsamer Dreh- 
zahl in Richtung des Pfeils A von Fig. 3 dreht, wahrend die Greifwelle 52 im 
Ruhezustand bleibt, da ihre Kupplung ausgeruckt ist ? und wenn die Massage- 
welle 53 ruckwarts gedreht wird, dreht sich lediglich die Abgriffwelle 52 bei 
hoher Drehzahl in Richtung des Pfeils B von Fig, 3, wahrend die Knetwelle 51 
aufier Drehung gehalten wird, da eine Kupplung der Welle ausgeruckt ist. 

Die Riemenscheibe 54 auf der Massagewelle 53 ist mit einer (nicht gezeigten) 
Codiereinrichtung zum Erfassen der Anzahl der Umdrehungeh der Welle 53 
versehen. Die Codiereinrichtung ist mit der Steuerschaltung 37, die spater 
beschrieben wird, elektrisch verbunden. 

Die Knetwelle 51, die an der oberen Seite des Getriebes 50 angeordnet ist, be- 
sitzt gegemiberliegende Enden 51a, die vom Getriebe 50 vorstehen und in die- 
selbe Richtung gebogeri sind. Wie in Fig. 5 ersichtlich ist, ist ein. Ende- der 
Knetwelle 51 mit einem Vor sprung 61 ausgebildet, der innen mit einem Magnet 
60 versehen ist und der an der Seite positioniert ist, zu der das Ende gebogen 
ist. Das Getriebe 50 ist an einer seiner Wandflachen mit einer Basisplatte 66 
versehen, die dem Weg der Bewegung des Magneten 60 gegenuberliegt und drei 
Reed-Schalter 63, 64, 65 tragt. Die Reed-Schalter sind uber, hunter bzw. unter 
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der Knetwelle 51 angeordnet. Diese Reed-Schalter 63, 64, 65 sind mit der Steu- 
■ erschaltung 37 elektrisch verbunden. Wenn der obere Reed-Schalter 63 den 
Magneten 60 erfafit, sind die Knetballe 70, 70,. die spater beschrieben werden, ' 
•maximal voneinander entfernt. Wenn der untere Reed-Schalter 65 den Magne- 
5 • ten 60 erfaftt, sind die gegenxiberliegenden Knetballe minimal voneinander 
entfernt. Wenn der hintere Reed-Schalter 64 den Magneten 60 bei der Drehang 
der Knetwelle 5 1 in Richtung des Pfeils A von Fig. 3 erfafit, hewegen sich die 
Knetballe aus der maximal entfernten Position aufeinander zru und sind urn 
eine mittelgrofie Strecke zwischen der maximalen und mixiimalen Entferming 
10 voneinander entfernt. 

Die Greifwelle 52, die an der unteren Seite des Getriebes 50 positioniert ist, 
besitzt gegenuberliegende Enden 52a, die aus dem Getriebe 50 vorstehen und 
sich urn eine Strecke H aufierhalb der Ausnchtung auf die Welle 52 befinden, 
1 5 wie in Fig. 3 ersichtlich ist. Die Enden sind symmetrisch exzentrisch zur Wei- 
lenachse, wobei jedes Ende exzentrisch ist, da es gegenuber dem anderen Ende 
um 180 Grad um die Achse verschoben ist. 

In den Fig. 3 und 4 sind therapeutische Finger 71, 71 an den rechten und 
20 linken Seiten des Getriebes 50 angeordnet, Jeder der Finger 71 umfaSt einen 
plattenahnlichen Arm 72, der an seinem ungefahren Mittelab schnitt um einen 
stumpfen Winkel gebogen ist, und ein Paar Knetballe 70, die an den entspre- 
chenden Enden des Arms 72 innenliegend angebracht sind. 

25 Der Arm 72 am Biegeabschnitt mit einem Hebel 73 in Form einer Platte gelen- 
kig verbunden. Der Hebel 73 besitzt ein Basisende, das durch das Ende der 
Knetwelle 51 drehbar gehalten wird. Da das Ende 51a der Knetwelle 51 gebo- 
gen ist, wie oben erwahnt wurde, ist der Hebel 73, der an der Welle 51 ange- 
bracht ist, in bezug auf diese geneigt. Wenn sich die Knetwelle 51 dreht, wird 

30 der Hebel 73 infolge der Neigung des Endes 51a nach rechts und links abge- 
lenkt. 

Der Hebel 73 besitzt ein unteres Ende, an dem ein Verbindungsstab 75 durch 
ein Kugelgelenk 74 angebracht ist, Der Verbindungsstab 75 ist mit einem ex- 
35 zentrischen Element 76 gelenkig verbunden, das an dem Ende des Greifwelle 
52 angebracht ist. 
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Vom Arm 72 stehen obere und untere Stifte 77, 78 vor, urn den Winkel zu be- 
grenzen, urn den der Arm 72 relativ zum Hebel 72 geschwenkt werden kann. 
Der Arm 72 ist an einer Position unter dem unteren Stift 78 mit dem Hebel 73 
durch eine Feder 79 zur standigen Vorbelastung des unteren Abschnitts des 
5 Arms 72 zum Hebel 73 verbunden. Wenn der Arm 72 unbelastet ist, ist der 
untere Stift 78 unter der Wirkung der Feder 79 in tragendem Kontakt mit dem 
Hebel 73. Wenn die Knetballe 70 beim'Beginn der Massage gegen den Benutzer 
gedruckt werden, sind die Knetballe 70 innerhalb der Begrenzungen der 
Schwenkbewegung des Arms 72 relativ zum Hebel 73 gegen die Kraft der Feder 
10 79 beweglich. 

Das Massagegerat 10 wird in unterschiedlicher Weise durch Befehle von einer 
Steuereinheit 86 (die nicht genau gezeigt ist) betatigt Die Steuereinheit 86 
besitzt einen Hubknopf zum Einstellen der Massageeinheit 28 auf eine obere 

15 Ebene (UP) oder eine untere Ebene (DOWN), einen Knetknopf zum Beginnen 
einer Knetoperation, einen Greifknopf zum Beginnen einer Greifoperation, einen 
Breiteneinstellknopf zum Einstellen des Abstands zwischen der -Knetballen auf 
"breit (WIDE)", "mittel (MIDDLE)" oder "eng (NARROW)", einen Geschwindig- 
keitseinstellknopf zum Einstellen der Geschwindigkeit der Knetoperation oder 

20 der Greifoperation auf "hoch (HIGH)", "mittel (MEDIUM)" oder "klein (LOW)' 1 , 
einen Knopf Operation 1 und eine Knopf Operation 2 zum Beginnen der Opera- 
tion 1 bzw. der Operation 2, die spater beschrieben werden, einen Verstellknopf 
zum Betatigen des Verstellmechanismus 24 und einen Anhalteknopf zum Be- 
enden der Operationen. Ein Befehlssignal, das in die Steuereinheit 86 eingege- 

25 ben wird, indem der Benutzer einen der Knopfe druckt, wird an die Steuer- 
schaltung 37 ubertragen. 

Die Steuerschaltung 37, die als Mittel zum Steuern der Operation des M as sage - 
gerats 10 dient, wird nun beschrieben. 

30 

Fig. 6 zeigt die Steuerschaltung 37, die hauptsachlich einen Mikrocomputer 80 
enthalt. Die Steuerschaltung 37 ist in einem geeigneten. Abschnitt des Massa-. 
gegerats 10 untergebracht. 

35 An den Mikrocomputer 80 sind eine Massagemotor-Antriebsschaltung 82 zum 
Steuern der Operation des Massagemotors 55 und eine Massageerfassungs- 
schaltung 83 angeschlossen, die den Ausgangswert der Codiereinrichtung 58, 
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die an der Riemenscheibe 54 an der Massagewelle 53 vorgesehen ist, and den 
Ausgangswert der Reed-Schalter 63, 64, 65 zum Erfassen des Drehwinkels der 
Knetwelle 5 1 ernpfangt. - 

5 Die Antxiebsschaltung 82 besitzt eine (nicht gezeigte) PWM-Schaltung zur Im- 
pulsbreitenmodulation und stellt die mittlere Antriebsspannung ein, die an den 
Massagemotor 55 geliefert wird. urn die Drehzahl des Massagemotors 55 zu 
steuern. 

10 Die Massageerfassungsschaltung 83 pruft, ob sich der Massagemotor 55 bei 
der vorgegebenen Drehzahl dreht, indem sie Impulse der C odier einrich tan g 
erfaSt. Wenn die tatsachliche Drehzahl nicht mit der vorgegebenen Drehzahl 
ubereinst±mmt, stellt die Antriebsschaltung 82 die zu liefemde Spannung ein. 
Die Schaltung 83 ernpfangt axxfeerdem den Ausgangswert der Reed-Schalter 63 

15 bis 65, urn den Abstand zwischen den gegenuberliegenden Knetballen 70, 70 zu 
erfassen. 



Aufierdem sind eine Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 zum Steuern der Opera- 
tion des Hubmotors 32 und Erfassungsschaltung 85 der vertikalen Position 
20 zum Empfangen des Ausgangswerts der Codiereinrichtung 35 an den Mikro- 

computer 80 angeschlossen, die die Anzahl der Umdrehungen der Schrauben- 

■ 

spindel 30 und den Ausgangswert des oberen oder unteren Endschalters 47 
oder 48 erfa&t, urn die obere oder untere Endposition der Massageeinheit 28 zu 
erfassen. 

25 

Die Anzahl der Umdrehungen der Schraubenspindel 30 beginnend mit der 
Erfassung der Massageeinheit 28 durch den oberen Endschalter 47 wird durch 
die Positionserfassungs schaltung 85 als ein kumulativer Wert Von Impulsen der 
Codiereinrichtung berechnet, um die momentane Position der Massageeinheit 
30 28 zu erfassen. Die momentane Position der Einheit 28 kann altera ativ anhand 
des unteren Endschalters oder sowohl anhand des oberen als auch unteren 
Endschalters 47, 48 erfaSt werden. 

Eine I /F- Schaltung 87 der Steuereinheit zum Empfangen von Operations si- 
35 gnalen von der Steuereinheit 86 ist aufierdem an den Microcomputer 80 ange- 
schlossen. Wie zuvor festgestellt wurde, besitzt die Steuereinheit 86 viele Steu- 
erknopfe und die Befehlssignale von diesen Knopfen werden uber die I/F- 
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Schaltung 87 der Steuereinheit an den Mikrocomputer 8Q iibertragen, urn 
verschiedetie Arten der Steuerung zu bewirken. 

Die Steuerschaltung 37 besitzt ferner eine Verstellsteuerschaltung 89 zurn 
5 Steuern des Verstellmechanismus 24, urn die Ruckenlehne 14 zu schwenken. 
Die Verstellschaltung 89 1st bekaxmt und wird deshalb nicht beschrieben, 

Beschreibung der Operationen 

10 Zuerst wird die grundlegende Operation des Massagegerats 10 beschrieben. Die 
Massageoperation der vorliegenden Erfindung enthalt die Operation 1 und die 
Operation 2, die nachfolgend beschrieben werden. 

Wenn die Stromversorgung fur das Massagegerat 10 eingeschaltet wird, wird 
15 die M as s age einheit 28 nach der Ausgangsposition gepruft, um den Betrag der 
B ewe gun g der Massageeinheit 28 aus der Impulsanzahl der Codiereinrichtung 
35 an der Schraubenspindel 30 durch Addition oder Subtraktion zu erfassen. 
Als Ausgangsposition der erfindungsgemafien Massageeinheit 28 wird die obere 
Endposition der Einheit 28 genominen, in der die Einheit 28 rait dem oberen 
20 Endschalter 47 in Kontakt kommt. Die Massageeinheit 28 bewegt sieh dement- 
sprechend nach oben, bis sie durch den oberen Endschalter 47 erfafit wird. 
Wenn dieser Schalter 47 die Massageeinheit 28 erfafit, wird der zusammenge- 
faJSte oder kumulative Wert der Impulse von der Codiereinrichtung an der 
Schraubenspindel 30 zurtickgesetzt. 

25 

Das Massagegerat 10 kann in diesern Zu stand in verschiedene Betriebsarten 
versetzt werden. 

[Aufwarts- und Abwartsbewegung der Massageeinheit] 

30 

Wenn der Benutzer den Hubknopf fur "Aufwarts (UP)" oder "Abwarts (DOWN)" 
druckt, wird das Befehls signal zur Steuerschaltung 37 gesendet, in der das 
Signal uber die I/F-Schaitung 87 der Steuereinheit zum Mikrocomputer. 80 
geleitet und als ein Signal UP oder ein Signal DOWN an die Hub motor- Ansteu- 
35 erschaltung 84 geliefert wird. Als Antwort auf dieses Signal dreht sich der 
Hubmotor 32 in eine festgelegte Richtung. Die Anzahl der Umdrehungen der 
Schraubenspindel 30, die durch den Hubmotor 28 gedreht wird, wird in Form 
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der Anzahl der Impulse der Codiereinrichtung als ein kumulativer Wert gezahlt, 
wenn sich die Massageeinheit 28 in einer Ab w art s b e we gun g befindet. Wenn 
sich die Einheit 28 in einer Aufwartsbewegung befindet, wird die Anzahl der 
Impulse der Codiereinrichtung von dem Icumulativen Wert subtrahiert, Der 
5 kumulative Wert gibt die momentane Position der Massageeinheit 28 an. 

Die Massageeinheit 28 wird abgesenkt oder angehoben, bis sie durch den obe- 
ren oder unteren Endschalter 47 oder 48 erfa&t wird, und kann in einer ge- 
wunschten Position angehalten werden. 

10 

[Knetoperation] 

Wenn der Benutzer den Knetknopf druckt, wird das resultierende Signal in 
ahnlicher Weise zur Steuereinheit 37 gesendet, in der das Signal iiber die I/P- 

15 Schaltung 87 zum Mikrocomputer 80 geleitet und als ein Signal MSG an die 
. Massagemotor-Axitriebsschaltung 82 gegeben wird, Beim Empfang der Signals 
MSG dreht die Schaltung 82 den Massagemotor 55, damit die Massagewelle 53 
vorwarts gedreht wird, die angetrieben wird, da£> sich lediglich die Knetwelle 51 
in der Richtung des Pfeils A von Fig. 3 dreht. Da die Hebel 73 drehbar gehalten 

20 werden, wenn sie in bezug auf die Drehachse der Knetwelle 51 geneigt sind, 
bewegt die Drehung der Welle 51 die gegenuberliegenden Knetballe 70, 70 
wechselseitig aufeinander 2x1 und voneinander weg im wesentlichen parallel zur 
seitlichen Richtung, wie durch Pfeile C in Fig, 3 angegeben ist, urn den Benut- 
zer durch Kneten tax massieren. Jeder der Hebel 73 wird zu diesem Zeitpunkt 

25 an seinem unteren Ende durch das exzentrische Element 76 mittels des Kugel- 
gelenks 74 und des Verbindungsstabs 75 drehbar gehalten und ist deswegen in 
der geneigten Position problemlos beweglich. 

Bei der Drehung der Knetwelle 51 erfassen die Reed-Schalter 63, 64, 65 am 
30 Getriebe 50 nacheinander den Magneten 60. Wenn ein Reed-Schalter den Ma- 
gneten 60 erfa&t, wird das resultierende Erfassungssignal zur Massageerfas- 
sungsschaltung 83 tibertragen. Genauer liefert die Erfassung des Magneten 60 
durch den obererx Reed-Schalter 63 das Signal WIDE (breit) an die Erfassungs- 
schaltung 83 , das angibt, daiS der Abstand zvvischen.den gegenuberliegenden 
35 Knetballen 70, 70 am grofiten ist. Die Erfassung des Magneten 60 durch den 
hinteren Reed-Schalter 64 ergibt das Signal MIDDLE (mittel) an die Schaltung 
83, das anzeigt, dafi der Abstand zwischen den Knetballen 70, 70 mittelgrofi 
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ist. Die Erfassung des Magneten 60 durch den unteren Reed-Schalter 65 sen- 
det das Signal NARROW (schmai) an die Schaltung 83-, das angibt, dafi der 
Abstand zwischen den Knetballen 70, 70 am kleinsten ist. 

* 

5. Es ist moglich, den Abstand zwischen den Knetballen 70, 70 ohne Ausfuhrung 
der Knetoperation zu andern, d. h. lediglich eine Breiteneinstellung zu bewir- 
ken. In diesem Fall wird der Breiteneinstellknopf an der Steuereinheit gedriickt, 
urn entweder "WIDE", "MIDDLE" oder "NARROW" fur den Abstand zwischen den 
Knetballen auszuwahlen, woraufhin ein Signal MSG zur Mass agemotor- An s t eu - 

10 erschaltung 82 ubertragen wird, das bewirkt, daiS der Massagemotor 55 ledig- 
lich die Knetwelle 51 cireht. Die Drehung der Welle 51 andert den Abstand 
zwischen den Ballen 70, 70 und die Reed-Schalter 63 bis 65 erzeugen nachein- 
ander die Erfassungssignaie, die die sich verandernden Abstande zwischen den 
Ballen angeben. Wenn das Signal (eines der Signale WIDE, MIDDLE und NAR- 

15 ROW), das den vom Benutzer ausgewahlten Abstand angibt, erfafit wird, halt 
die Ansteuerschaltung 82 den Massagemotor 55 an, urn die Bewegung der Balle 
■ 70, 70 zu stoppen. Auf diese Weise wird der Abstand zwischen den Ballen auf 
den vom Benutzer gewiinschten Abstand eingestellt. 

20 Wenn die Massageeinheit 28 in diesem Zustand aufwarts und abwarts bewegt 
wird, fuhrt sie eine Rollmassage aus, Wenn die Einheit 28 in eine Greifopera- 
tion versetzt wird, fuhrt sie eine Greifmassage mit dem vom Benutzer ge- 
wiinschten Ballabstand aus, 

25 [Greif operation] 



Wenn der Benutzer den Greifknopf druckt, wird das resultierende Befehlssignal 
an die Steuerschaltung 37 gesendet, in der das Signal durch die I /F- Schaltung 
87 der Steuereinheit zum Mikrocomputer 80 gefuhrt und als ein Signal TAP an 

30 die Massagemotor-Ansteuerschaltung 82 geliefert wird. Beim Empfangen des 
Signals TAP steuert die Schaltung 82 den Massagemotor 55 an, um die Massa- 
gewelle 53 ruckwarts zu drehen, die so angetrieben wird, da& sie lediglich die 
Greiferwelle 52 .in der Richtung des Pfeils B in Fig. 3 dreht. Da jedes exzentri- 
sche Element 76 durch die Greiferwelle 52 aufierhalb der Ausrichtung auf 

35 deren Drehachse gehalten wird, wobei das Basisende jedes Hebels 73 im Ruhe- 
zustand durch die Knetwelle 51 drehbar gehalten wird, bewegt die Drehung der 
Greifwelle 52 die Knetballe 70, 70 im allgemernen wechselseitig aufwarts und 
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ab warts, wie in Fig. 4 durch den Pfeil D axigegeben ist, um den Benutzer durch 
Greifen zu mas si er en. 

- Bei den beschriebenen Knet- und Greifoperationen wird der Massagemotor 55 
5 bei einer veranderten Geschwindigkeit gedreht, urn die Knetballe bei einer e in- 
gest ellt en Ge s ch win di gkeit zu bewegen, Fur die Einstellung der Betatigungsge- 
schwindigkeit wird der Geschwindigkeitseinstellknopf an der Steuereinheit 
gedruckt, urn eine der Geschwindigkeiten "HIGH", "MEDIUM" und M LOW M aus- 
zuwahlen, woraufhin die (nicht gezeigte) PWM-Schaltung der Massagemotor- 

10 Ansteuerschaltung 82 die Ansteuerspanmmg einstellt, die an den Motor 55 
angelegt wird. Wenn die Drehzahl des Motors 55 auf den gewunschten Wert 
eingestellt ist, andert sich die Geschwindigkeit der Knetballe 70, 70, die durch 
den Motor 55 betatigt werden. Ob die Balle 70, 70 auf die gewunschte Ge- 
schwindigkeit eingestellt sind, kann uberpriift werden, indem das Intervall der 

15 Codiererimpulse von der Codiereinrichtung 58, die an der Riemenscheibe 54 
der Massagewelle 53 vorgesehen ist, gemessen wird. 

Nun werden die Massageoperationen der Erfindung beschrieben. 

> 

20 [Operation 1] 

Unter Bezugnahme auf Fig. 7(a), den Zeitablaufplan von Fig v 7(b) und den Ab- 
laufplan von Fig. 8 wird eine Massageoperation (die nachfolgend ais "Operation 
1" bezeichnet wird) beschrieben, bei der die Knetballe 70, 70 eine Bewegung 
25 aufeinander zu im wesentlichen gleichzeitig zum Beginn des Hebens und Sen- 
kens der Massageeinheit 28 beginn en und die Balle 70, 70 voneinander weg 
bewegt werden, wahrend die Massageeinheit 28 abgekoppelt von der Aufwarts- 
und Abwartsbewegung gehalten wird. Die Pfeile in Fig. 7(a) zeigen die Wege der 
Bewegung der gegemiberliegenden Knetballe. 

30 

Zuef st wird die Massageeinheit 28 auf eine gewunschte Hohe bewegt und an- 
. schlieftend wird der Knopf "Operation 1" an der Steuereinheit gedruckt (Schritt 
1), woraufhin ein Befehlssignal fur die Operation 1 zur Steuerschaltung 37 
gesendet wird. 

35 

Der Mikrocomputer 80, der das Befehlssignal empfangt, ubertragt ein Signal 
MSG (siehe Fig. 7(b)) an die Massagemotor-Ansteuerschaltung 82, urn den 
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Massagemotor 55 anzusteuern, der die Knetballe 70, 70 wechselseitig nach 
links und nach rechts bewegt (Schritt 2). 

Wenn die Strecke zwischen den Ballen 70, 70 beim Beginn der Knetoperation 
. 5 am grofi ten wird (Fig, 7(a), ©), sendet der obere Reed-Schalter 63 das Signal 
WIDE (Schritt 3). Wenn die Steuerschaltung 37 das Signal WIDE empfangt, 
wird das Signal DOWN (Fig. 7(b), ©) an die Hubmotor-An steuerschaltung 84 
gesendet, die den Betrieb des Hubmotors 32 beginnt, urn die M as s age einh e it 28 
abzusenken (Schritt 4). Im Schritt 4 werden die gegenuberliegenden Knetballe 
10 70, 70 abgesenkt, wahrend sie sich aufeinander zu bewegen. 

Die Knetwelle 51 dreht sich weiter, wodurch sich die Strecke zwischen den 
Ballen 70, 70 auf den minimalen Wert vermindert (Fig. 7(a), ©), woraufhin der 
untere Reed-Schalter 65 das Signal NARROW erzeugt (Schritt 5, Fig. 7(b), <2>). 
15 Wenn die Steuerschaltung 37 das Signal NARROW empfangt, beendet die Mas- 
sagemotor-Ansteuerschaltung 84 das Senden des Signals DOWN, um den 
Hubmotor 32 anzuhalten (Schritt 6). 

Wahrend die Massageeinheit 28 im Ruhezustand gehalten wird, dreht sich. die 
20 Knetwelle 51 weiter, wodurch sich 'die Strecke zwischen den Knetb alien 70, 70 
wieder auf den maxim alen Wert vergroiSert (Fig. 7(a), ®), woraufhin der obere 
Reed-Schalter 63 das Signal WIDE aussendet (Schritt 7), 

Wenn die Steuerschaltung 37 das Signal WIDE empfangt, wobei sich die Mas- 
25 sageeinheit 28 in ihrer abgesenkten Position beflndet, wird das Signal UP zur 
Hubmotor- An steuerschaltung 84 gesendet (Fig. 7(b), ®), die den Hubmotor 32 
ansteuert und die Einheit 28 nach oben bewegt (Schritt 8). Diese Schritte 7 und 
8 bewegen die gegenuberliegenden Balle 70, 70 nach oben, wahrend sich die 
Balle aufeinander zu bewegen. . 

30 

Die Knetwelle 51 dreht sich weiter, urn den Ab stand zwischen den Ballen 70, 
70 wieder auf die kleinste Strecke zu vermindern (Fig. 7(a), ©), woraufhin der 
untere Reed-Schalter 65 das Signal NARROW aussendet (Schritt 9). Wenn die 
Steuerschaltung 37 das Signal NARROW empfangt, beendet die Hubmotor- 
35 Ansteuerschaltung 84 das Senden des Signals UP (Fig. 7(b), ©), um den Hub- 
motor 32 anzruhalten (Schritt 10). 
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. Wahrend sich die Massageeinheit 28 im Ruhezustand beflndet, dreht sich die 
Knetwelie 51 weiter und vergrofiert den Abstand zwischen den B alien 70, 70 
wieder auf die grofcte Strecke, woraufhin der obere Reed-Schalter 63 das Signal 
WIDE aussendet und der Ablauf zum Schritt 3 zuruckkehrt. 
5 '. ■ • 

Der obenbeschriebene Zyklus wird wiederholt, bis der Anhalteknopf gedriickt . 
■ wird. • 

Bei der Massage-Betriebsart, die durch die Operation 1 geschaffen wird, kann 
10 die Knetoperation durch das Bewegen der Balle 70, 70, wenn sie urn die grofete 
Strecke beabstandet sind, aufeinander zu in eine Position, bei der sie einander 
am nachsten sind, gleichzeitig zum Beginn des Anhebens der Massageeinheit 
28 fur eine aufwarts gerichtete Knetoperation begonnen werden und sie kann 
aufierdem gleictizeitig zum Beginn des Absenkens der Massageeinheit 28 fur 
15 eine abwarts gerichtete Knetoperation begonnen werden. Daher konnen die 
M ass agewirkun g durch die Greif-Knet-Operation und die Massagewirkung 
durch die Aufwarts- und Abwartsbewegung zusammenwirkend erreicht werden, 
um eine hochwirksame Massage zu schaffen. 

20 Bei der vorhergehenden Ausfuhrungsform wird die Massageeinheit auf Grund- 
lage der Erfassungssignale von den Reed-Schaltern 63, 65 zum Erf as sen der 
Drehung der Knetwelie 51 aufwarts und abwarts bewegt Es ist jedoch moglich, 
die Anzahl der Codiererimpulse der Schraubenspindel 30 zum Absenken oder 
Anheben der Massageeinheit 28 im ersten Zyklus zu erfassen und anschliefiend 

25 die Einheit auf Grundlage der Anzahl der Codiererimpulse aufwarts und ab- 
warts zu bewegen. Daher wird die Anzahl der Codiererimpulse der Schrauben- 
spindel 30, die wahrend des Absenkens oder Anhebens gezahlt wird, als eine 
Referenzanzahl von Impulsen genommen und das daraufhin folgende Anheben 
oder Absenken wird beendet, wenn die gleiche Anzahl von Impulsen wie die 

30 Referenzanzahl gezahlt wird. Dies dient dazu, eine Verschiebung in der ange- 
hobenen oder abgesenkten Position infolge des Einflusses einer Last auf den 
B alien 70, 70 oder an der Massageeinheit 28 zu eliminieren. 

Es ist moglich, die Anzahl der Codiererimpulse der Schraubenspindel 30, die 
35 wahrend des Absenkens gezahlt wurden, als Referenzanzahl der Impulse zu 
verwenden und ein Anheben zu unterbrechen, wenn eine Anzahl von Codierer- 
impulsen gezahlt worden sind, die um einen bestimmten Wert kleiner als die 
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Referenzanzahl von Impulsen ist. Dann erfolgt eine Massage an einer stufen- 
weise abgesenkten Position. Umgekehrt kann die Anzahl der Codiererimpulse 
der Schraubenspindel 30 fur das Anheben grofeer als die Impulsanzahl fur das 
Absenken sein, urn die Massageposition stufenweise anzuheben. 

5 ■ ■ 

Das Anheben und das Absenken kann naturlich auf Grundlage der Impulse 
von der Codiereinrichtung 58 an der Riemenscheibe 54 der Massagewelle 53 
begormen oder beendet werden. 

10 [Andere Beispiele der Operation 1] 

Fig. 9(a) und der Zeitablaufplan von Fig. 9(b) zeigen ein weiteres Beispiel der 
Operation 1. Die Pfeile in Fig. 9(a) zeigen die Wege der Bewegung der gegen- 
uberliegenden Knetballe wie im vorhergehenden Fall. 



Bei diesem Beispiel wird das Signal DOWN far die Massageeinheit 28 gleichzei- 
tig zum Signal WIDE der Knetballe 70, 70 erzeugt und das Signal UP wird 
gleichzeitig zum Signal NARROW ausgesendet. Die Massageeinheit 28 wird 
abgesenkt, wahrend sich die Balle 70, 70 aufeinander zu bewegen und die 
20 Einheit 28 wird angehoben, wenn sich die Balle 70, 70 voneinander weg bewe- 
gen, urn die Massage zu erteilen. Die Knetballe 70, 70 bewegen sich hin- und 
hergehend geradlinig in schrager Richtung. Dieses Beispiel betont die beschrie- 
bene abwarts gerichtete knetende Betriebsart der Operation 1. 

25 Bei den vorangehenden Massageoperationen kann die Greif-Knet-Operation 
wenigstens einmal ausgefuhrt werden, wobei die Massageeinheit 28 in ihrer 
angehobenen Position und/ oder in ihrer abgesenkten Position im Ruhezu stand 
gehalten wird, wie in den Fig. 10(a) und 10(b) gezeigt ist. 

30 Bei den vorangehenden Ausfuhrungsformen oder Beispielen wird die Massage- 
einheit 28 gleichzeitig zum Beginn der Bewegung der Knetballe . 70 , 70 aufein- 
ander zu oder voneinander weg angehoben oder abgesenkt, wobei das Anheben 
und Absenken nicht absolut gleichzeitig zur seitlichen Bewegung ausgefuhrt 
werden mufi, es kann statt dessen etwas vor oder nach der sich annahernden 

35 oder der entgegengesetzten seitlichen Bewegung beginnen, wie in Fig. 11 gezeigt 
ist. Die Positionen, die in Fig. 1 1 durch ein en Kreis umgeben sind, geben an, 
daiS die Balle vor oder nach dem Beginn des Anhebens oder des Absenkens 
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aufeinancler zu ocier voneinander weg bewegt werden, 

Obwohl der Massagemotor 55 fur Massageoperationen gemafi den vorherge- 
henden Beispielen bei eirxer defmierten Drehzahl gedreht wird, kann der Motor 
5 55 bei verschiedenen Drehzahlen gedreht werden, urn zu bewirken. dafi sich 
die Knetballe 70, 70 in einer Vielzahl von Betriebsarten aufeinander zu und 
voneinander weg bewegen. In diesem Fall erscheint es nutzlich, den Motor 55 
bei einer kleineren Drehzahl zu drehen, wenn die Balie aufeinander zu bewegt 
werden, als wenn sie voneinander weg bewegt werden, um eine groftere Massa- 
10' gewirkung zu erhalten, wo bei sich die Wirkung von Person zu Person andern 
kann. 

Ferner kann der Massagemotor 55 bei unterschiedlichen Drehzahlen gedreht 
werden, wenn sich der Hubmotor 32 dreht und wenn der Motor 32 still st eh t 

15 Der Massagemotor 55 kann z. B. bei einer kleineren Drehzahl gedreht werden, 
wenn das Anheben und Absenken. bei der Annaherungsbewegung ausgefuhrt 
wird (z. B. siehe Fig. 7(a), ©und ®) als dann, wenn lediglich die Entfernungs- 
bewegung ausgefuhrt wird, wahrend die Massageeinheit 28 im Ruhezrustand 1st 
(z. B. siehe Fig. 7(a), ®und ©). Dies hat wirkungsvollere Knetoperationen in 

20 Aufwarts- und Abwartsrichtung zur Folge. 

[Operation 2] 

Unter Bezugnahme auf Fig. 12(a), den Zeitablaufplan von Fig. 12(b) und den 
25 Ablaufplan von Fig. 13 wird eine Massageoperation (die nachfolgend als "Ope- 
ration 2" bezeichnet wird) beschrieben, bei der die Massageeinheit 28 eine auf- 
warts gerichtete und abwarts gerichtete Rollbewegung gleichzeitig zum Beginn 
der Bewegung der Knetballe 70, 70 aufeinander zu und voneinander weg be- 
ginnt, wobei die Balle wahrend der aufwarts gerichteten Rollbewegung sowie 
30 wahrend der abwarts gerichteten Rollbewegung mehrmals aufeinander zu und 
voneinander weg bewegt werden. 

Bei diesem Beispiel ist die obere Begrenzung fur die Rollbewegung der Massa- 
geeinheit 28 die Position, bei der der obere Endschalter 47 an der Puhrungs- 
35 schiene 22 die Einheit 28 erfaSt, und die untere Begrenzung ist die Position, 
bei der der untere Endschalter 48 an der Schiene 22 die Einheit 28 erfafit. 
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Zuerst wird die Massageeinheit 28 in die Position bewegt, bei der sie durch den 
oberen Endschalter 47 erfafit wird, und anschliefiend wird der Knopf "Opera- 
• tion 2" an der Steuereinheit gedruckt (Schritt 1), woraufhin ein Befehlssignal 
fur die Operation 2 zur Steuerschaltung 27 gesendet wird. 

5 

Beim Empfang des Befehlssignals gibt der Mikrocomputer 80 ein Signal MSG 
(siehe Fig, 12(b)) an die Massagemotor-Ansteuerschaltung 82, die den Motor 55 
ansteuert, urn die Knetballe 70, 70 hin- und hergehend nach links und rechts 
zu bewegen (Schritt 2). 

10 

Mit dem Begirm der Knetoperation vergrofiert sich der Ab stand zwischen den 
Ballen 70, 70 auf die grofite Strecke (Fig. 12(a), ©), woraufhin der obere Reed- 
Schalter 63 das Signal WIDE aussendet (Schritt 3). Wenn die Steuerschaltung 
37 das Signal WIDE empfangt, gibt der Mikrocomputer 80 das Signal DOWN an 
15 die Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 (Fig. 12(b), ©), die den Betrieb des Hub- 
motors 32 beginnt und die Massageeinheit 28 absenkt (Schritt 4), Schritt 4 
bewegt die gegenuberliegenden Balle abwarts, wahrend sich die Balle aufeinan- 
der zu bewegen. 

20 Die Knetwelle 51 dreht sich weiter und vermindert die Strecke zwischen den 
Ballen 70, 70 auf den minimalen Wert (Fig. 12(a), ©), woraufhin der untere 
Reed- Schalter 65 das Signal NARROW erzeugt (Schritt 5, Fig. 12(b), ©). Wenn 
die Steuerschaltung 37 das Signal NARROW empfangt, beendet die Ansteuer- 
schaltung 84 das Senden des Signals DOWN, wodurch der Hubmotor 55 in 

25 einen Haltzu stand versetzt wird (Schritt 6). 

Wenn die Massageeinheit 28 im Ruhezustand ist, dreht sich die Knetwelle 51 
weiter, wodurch sich die Strecke zwischen den Ballen 70, 70 wieder auf den 
grojSten Wert vergroiSert (Fig. 12(a), CD), woraufhin der obere Reed-Schalter 63 
30 das Signal WIDE erzeugt, dem wieder der Schritt 3 folgt. Die Operation der 
. Schritt e 3 bis 6 werden wiederholt, bis der untere Endschalter 28 beim Erf as - 
sen der Massageeinheit 28 das Signal DOWN-LMT sendet (Schritt 7). 

Wenn das Signal DOWN-LMT durch den Schalter 48, der die Einheit 28 erfafit, 
35 zur Steuerschaltung 37 geleitet wird, bewegen sich die Balle 70, 70 aufein-ander 
zu und voneinaiider weg, wahrend sich die Massageeinheit 28 im Ruhezustand 
befindet, bis das Signal NARROW wieder erzeugt wird. 
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Wenn die Steuereinheit 37 das Signal NARROW' empfangt (Schritt 8), wird das 
Signal UP an die Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 (Fig, 12(b), (10)) gegeben, die 
den Hubmotor 32 ansteuert, um die Einheit 28 anzuheben (Schritt 9). Schritt 9 
5 . hebt die gegeniiberliegenden Knetballe 70, 70 an, wahrehd sie die Balle vonein- 
ander weg bewegt. 

> 

Die Knetwelle 5 1 dreht sich welter und vergrofiert die Strecke swischen den 
B alien 70,. 70 auf den maximalen Wert (Fig. 12(a), (11)), woraufhin der obere 
10 Reed-Schalter 63 das Signal WIDE aussendet (Schritt 10). Die Steuerschaltung 
37 empfangt das Signal WIDE, woraufhin die Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 
das Senden des Signals UP beendet, um den Hubmotor 32 anzuhalten (Schritt 
• 11). * 

15 Wahrend sich die Massageeinheit 28 im Ruhezustand befindet, dreht sich die 
Knetwelle 51 weiter und vermindert den Abstand zwischen den B alien 70, 70 
wieder auf die kleinste Strecke, woraufhin das Signal NARROW erzeugt wird 
und wieder der Schritt 8 folgt. Die Operation der Schritte 8 bis 1 1 wird wieder- 
holt, bis der obere Endschalter 47 beim Erfassen der Massageeinheit 28 das 

20 Signal UP-LMT sendet (Schritt 12). 

Wenn das Signal UP-LMT durch den oberen Endschalter 47, der die Massage- 
einheit 28 erfaSt, zur Steuerschaltung 37 gesendet wird, kehrt der Ablauf zum 
Schritt 3 zuruck. 

Der obige Zyklus wird wiederholt, bis der Anhalteknopf gedruckt wird. Wenn 
der Anhalteknopf gedruckt wird, wird die Operation an einem wahlweisen 
Schritt beendet. 

* 

30 Die Massage, die durch die Operation 2 erteilt wird, ist eine Knetoperation, bei 
der die Knetballe 70, 70, wenn sie um die grofite Strecke beabstandet sind, 
gleichzeitig zum Beginn den Absenkens der Massageeinheit 28 aufeinander zu 
bewegt werden, bis sie sich in- grofiter Nahe zueinander befinden, um haupt- 
sachlich eine abwarts gerichtete Knetoperation zu bewirken. 

35 . 

Obwohl die Massageeinheit 28 auf Grundlage der Erfassungssignale von den 
Reed-Schaltern 63, 65 zum Erfassen der Drehung der Knetwelle 51 aufwarts 
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und ab warts bewegt wird, kann die Bewegung alternativ auf Grutidlage der 
• Anzahl der Codiererimpulse der Schraubenspindel 30 gesteuert werden. Die 
Bewegung kann naturlich in ahnlicher Weise auf Grundlage der Impulse von 
• der Codiereinrichtung 58, die an der Riemenscheibe 54 des Massagewelle 53 
5 vorgesehen ist, gesteuert werden. 

[Andere Beispiele der Operation 2] 

Fig. 14(a) und der Zeitablaufplan von Fig. 14(b) zeigen ein weiteres Beispiel der 
10 Operation 2. Die Pfeile in Fig. 14(a) zeigen die Wege der Bewegung der gegen- 
uberliegenden Balle wie in den vorhergehenden Beispielen, 
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Dieses Beispiel betont sowohl die aufwarts gerichtete Knetoperation als auch 
die abwarts gerichtete Knetoperation. 

Wahrend der abwarts gerichteten Rollbewegung wird das Signal DOWN beim 
Empfang des Signals WIDE gesendet, urn eine abwarts gerichtete Knetoperation 
auszufuhren, wobei das Senden des Signals DOWN beim Empfang des Signals 
NARROW beendet wird, woraufhin in diesem Zustand eine Bewegung der Balle 
voneinander weg folgt. Die abwarts gerichtete Rollbewegung wird fortgesetzt, bis 
der untere Endschalter 48 die Massageeinheit 28 erfafet. 



Wahrend der aufwarts gerichteten Rollbewegung wird das Signal UP beim 
Empfang des Signals WIDE gesendet, um eine aufwarts gerichtete Knetopera- 
25 tion auszufuhren, wobei das Senden des Signals UP beim Empfang des Signals 
NARROW beendet wird, woraufhin in diesem Zustand eine Bewegung der Balle 
voneinander weg folgt. In ahnlicher Weise wird die aufwarts gerichtete Rollbe- 
wegung fortgesetzt, bis der obere Endschalter 47 die Massageeinheit 28 erfafet. 

30 Bei der vorhergehenden Massageoperation kann eine Greif-Knet-Operation 
wenigstens einmal ausgefuhrt werden, wenn die Massageeinheit in ihrer ange- 
hobenen Position und/oder in ihrer abgesenkten Position im Ruhezru stand 
gehalten wird, wie in Fig. 15(a) und in Fig. 15(b) ersichtlich ist. 

35 Die Fig. 16 und 17 zeigen weitere Beispiele der Operation 2. 



Das in Fig. 16 gezeigte Beispiel ist derart, daiS die Massageeinheit 28 zur Knet- 



Obersetzung dee Europaischen Patents Nr. 0 832 634 



* 9t 






e • ft 


4 




a e« 




• 


0 ft 


« to 


ft 


& ft 


« 


-ft 
9 0 4 


frtft • # 





i 



ft 

ft 

ft ft ft 



ft ft 
a Q 
ft 8 
ft 9 



8 ft 



ft 
ft 



-ft 



■ operation nahezu ohne Anhalten der Einheit standig aufwarts und abwarts 
bewegt wird. Bei dem in Fig. 17 gezeigten Beispiel werden die therapeutischen 
. Finger einmal voneinander weg bewegt, wenn sich die Massageeinheit 28 in der 
angehobenen Position und in der abgesenkten Position der RoUbewegung im 
5 Ruhezu stand befindet. 

Bei diesen Beispielen werden die Antriebsbefehle (die Sign ale UP und DOWN) 
wie im vorhergehendeii Fall auf Grundlage des Signals WIDE und des Signals 
NARROW an den Hubmotor 32 erteilt. Andererseits wird der drehende Hub- 

10 motor 32 auf Grundlage der Anzahl von Impulsen (MSG-PLS in der Zeichnung) 
von der Codiereinrichtung 58, die an der Riemenscheibe 54 der Massagewelle 
53 vorgesehen ist, in einen Haltzrastand versetzt Mit dem Beginn des Betriebs 
des Hubmotors 32 zahlt die M ass ageerf as sungsschaltung 83 die Anzahl der 
CocHererimpulse , und wenn die Impulsanzahl einen vorgegebenen Wert er~ 

1 5 reicht, wird das Senden des Signals UP und des Signals DOWN von der Hub- 
motor- Ansteuerschaltung 84 an den Hubmotor 32 beendet, um die Aufwarts- 
und Abwarts bewegung der Massageeinheit 28 anzuhalten. 

Die Massageeinheit 28 wird auf Grundlage der Signale (UP-LMT, DOWN-LMT) 
20 der oberen und unteren Endschalter 47, 48, die die Massageeinheit 28 erf as - 
sen, vom Anheben zum Absenken und umgekehrt umgeschaltet. 

» ■ ■ * 

Diese Beispiele sind so beschaffen, dafi sie eine Massage erteilen, wobei die 
Betonung auf die Rollbewegung uber den gesamten Rollbereich der Massage- 
25 einheit 28 gelegt ist. 

Obwohl die gesamte Lange der Fuhrungsschienen gemaJS den obigen Beispielen 
den Rollbereich der Massageeinheit 28 darstellt, kann z. B. die Strecke der 
Aufwarts- und Abwartsbewegung, die zum Bewegen der Knetballe eine festge- 
30 legte Anzahl von Malen aufeinander zu und voneinander weg benotigt wird/als 
Rollbereich verwendet werden. 

Bei den vorhergehenden Beispielen wird die Massageeinheit 28 gleichzeitig zum 
Beginn der Bewegung der Knetballe 70, 70 aufeinander zu oder voneinander 
35 weg angehoben oder abgesenkt, wobei das Anheben oder Absenken nicht ab- 
solut gleichzeitig mit der seitlichen Bewegung bewirkt werden mufi, es kann 
statt dessen etwas vor oder nach der seitlichen Annaherungs- oder Entfer- 
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. nungsbewegung beginnerx. 

Obwohl der Massagemotor 55 gemafi den vorhergehenden Beispielen fur Mas- 
sageoperationen bei einer definierten Drehzahl gedreht wird, kann der Motor 55 
5 bei einer kleineren oder grofteren Drehzahl gedreht werden, wenn die Knetballe 
70, 70 dazu veranlaSt werden, sich aufeinander zu zu bewegen, als dann, wenn 
die Balle veranla&t werden, sich voneinander weg zu bewegen, damit eine Mas- 
sage in einer Vielzahl von Betriebsarten erteilt wird. 

10 Ferner kann der Massagemotor 55 dann, wenn sich der Hubmotor 32 dreht 
und wenn sich der Motor 32 im Ruhezu stand befindet, bei unterschiedlichen 
Drehzahlen gedreht werden. Der Massagemotor 55 kann z. B. bei einer kleine- 
ren Drehzalil gedreht werden, wenn das Anheben und Absenken bei der Anna- 
herungsbewegung bewirkt werden (siehe z. B. Fig. 12(a), ©und <D), als dann, 

15 wenn lediglich die Entfernungsbewegung bewirkt wird, wahrend sich die Mas- 
sageeinheit 28 im. Ruhezustand befindet (siehe z, B. Fig. 12(a), ©und ©). Dies 
hat wirkungsvollere Knetoperationen in Aufwarts- und Abwartsrichtung zur 
Folge. 

20 Es ist offensichtlich, daft die vorliegende Erfindung durch einen Fachmann 
modifiziert und geandert werden kann, ohne vom Erfindungsgedanken der 
Erfindung abzuweichen. Diese Modifikationen und Anderungen liegen im Urn- 
fang der Erfindung, der den beigefugten Anspruchen dargestellt ist. 
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Patentanspriiche 

,. 1, . Massagegerat, cias ein Paar Massageelemente, die an einer Riickenlehne 
(14) eines Stuhls (12), eines Bettes oder dergleichen far die Unterstutzung des 
5 Ruckens der zu massierendexi Person angeordnet sind, Hubmittel (30, 31, 32, 
33) ram Bewegen der Massageelemente nach oben und nach unten in 
Langsrichtong der Ruckenlehne (14) sowie Mittel (50, 51, 52, 53, 54, 55, 56, 
57) mm seitlichen Bewegen der Massageelemente aufeinander zu und von- 
einander weg umfaSt, dadurch gekennzeichnet, daS 
10 - als Massageelemente therapeutische Finger (71) verwendet werden, 

■ 

- die Hubmittel (30-33) und die Mittel (50-57) fur die seitliche Bewegung 
jeweils unterschiedhche Motoren (32, 55) zum Antreiben der therapeutischen 
Finger (71) verwenden und 

- Steuermittel (37) eine Bewegung der therapeutischen Finger (71) auf- 
1 5 einander zu und voneinander weg durch die Mittel fur die seitliche Bewegung 

im wesentlichen gleichzeitig zum Beginn einer Aufwartsbewegung der therapeu- 
tischen Finger (71) durch die Hubmittel (30, 33) beginnen und eine Bewegung 
der therapeutischen Finger (71) aufeinander zu und voneinander weg durch die 
Mittel fur die seitliche Bewegung im wesentlichen gleichzeitig zum Beginn einer 
20 Abwartsbewegung der therapeutischen Finger (71) durch die Hubmittel 
beginnen. 

2. Massagegerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB die Steuer- 
mittel (37) Mittel sind zum Beenden der Bewegung der therapeutischen Finger 

25 (71) aufeinander zu und voneinander weg durch die Mittel (50-57) fur die seit- 
liche Bewegung im wesentlichen gleichzeitig zu der Beendigung der Aufwarts- 
bewegung der therapeutischen Finger (71) durch die Hubmittel (30-33) sowie 
zum Beenden der Bewegung der therapeutischen Finger (71) aufeinander zu 
und voneinander weg durch die Mittel (50-57) fur die seithche Bewegung im 

30 wesentlichen gleichzeitig zu der Beendigung der Abwartsbewegung der thera- 
peutischen Finger durch die Hubmittel (30-33). 

3 . Massagegerat nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dafi die Steuer- 
mittel Mittel sind, die die Mittel fur die seithche Bewegung dazu veranlassen, 

35 die therapeutischen Finger dann, wenn sie durch die Hubmittel in die hochste 
Position angehoben oder in die niedrigste Position abgesenkt worden sind, 
wenigstens einmai aufeinander zu und/ oder voneinander weg zu bewegen. 
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4. Massagegerat nach Anspmch 1, dadurch gekennzeichnet da.6 die Mittel 
fur die seitiiche Bewegung die therapeutischen Finger mit einer hoheren Ge- 
schwindigkeit voneinander weg bewegen, als sie die Finger aufeiriaiider zu be- 
wegen- 

5 

5. Massagegerat nach Anspruch 1, bei dern die Steuermittel (37) Mittel sind, 
die die Mittel (50-57) fur die seitiiche Bewegung dazu veranlassen, die thera- 
peutischen Finger (71) wenigstens einmal voneinander weg oder aufeinander zu 
zu bewegen, wahrend die Finger nach der Beendigung der ersten Bewegung 

10 der Finger aufeinander zu oder voneinander weg weiter nach unten bewegt 
warden, und die die Mittel (50-57) fur die seitiiche Bewegung dazu veranlas- 
sen, die therapeutischen Finger (71) wenigstens einmal voneinander weg und 
aufeinander zu zu bewegen, wahrend die Finger nach der Beendigung der er- 
sten Bewegung der Finger aufeinander zu oder voneinander weg weiter nach 

15 oben bewegt werden. 

6. Massagegerat nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dafi das Gerat 
Steuermittel (37) besitzt, die die Aufwarts- oder Abwartsbewegung der thera- 
peutischen Finger durch die Hubmittel nach der Beendigung jeder Bewegung 

20 der Finger aufeinander zu und /oder voneinander weg durch die Mittel fur die 
seitiiche Bewegung unterbrechen, anschliefiend die therapeutischen Finger, 
die abgekoppelt von der Aufwarts- oder Abwartsbewegung gehalten werden, 
wenigstens einmal zu einer Bewegung voneinander weg und /oder aufeinander 
zu veranlassen und die Hubmittel dazu veranlassen, die Aufwarts- oder Ab~ 

25 wartsbewegung der therapeutischen Finger im wesentlichen gleichzeitig mit 
dem Beginn der Bewegung der Finger aufeinander zu oder voneinander weg 
durch die Mittel fur die seitiiche Bewegung nach der Beendigung der an- 
schliefienden Bewegung der Finger wieder aufzunehmen. 
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